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ABSTRACT
This project paper presents on the Programmable Syringe Pump.  Since there
are many kind of syringe pump in the market which are used in hospitals and medical
labs, most often the flow rate of dispensing is always tends to be in-accurate.
Problems like start-up delays, occlusion, piston gaskets gets stuck has been widely
being studied.  Researches feel that different type of pump can use only a certain size
of syringe to solve the problems.  However, in this project, a volume rate syringe
pump was designed, instead of flow rate.  It is understood that the problems also
largely is attribute to the mechanical assembly of the pump, whereby friction and
complicated gears has been another root cause aside to syringe size.  This project has
dealt with a simple designed pump with simple mechanical movement, using a ball
screw actuator which overcomes friction problem and a suitable stepper motor.  In
this project, focused was on a discontinuous pump, where volume is dispensed with
respect to time and also position indication in length being measured.  The
calibration is done using time interval and control is done via a Micro-controller.
The experiment was done by defining two kinds of volume rate which is a low
volume rate (0.4mL/min) and a high volume rate (1mL/min).  Measurements of time
reach for every minutes of liquid dispensed and also position reached by the syringe
was taken down.  The experiment is repeated again this time for a different small size
of syringe.  It is found that, there was no start up delay occurred for both high and
volume rate.  Furthermore both time and position accuracy was linear, except that for
high volume dispensed the position had a slight deviation.  Using a small syringe size
proved to be much improvement in a high volume dispensed.
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Kerja project ini menganbarkan rekabentuk sebuah Pam picagari kawalan
perisian.  Di dalam pasaran ada terlalu banyak rekabentuk pembuatan pam picagari
sering digunakan di hospital dan makmal perubatan.  Tetapi setiap pam yang ada kini
hanya beroperasi untuk menentukan kadar aliran cecair keluar dari injap picagari
yang cekap namun sering mengalami pelbagai massalah. Antara massalah yang
terjadi ialah injap picagari tersekat, kelewatan masa untuk beroperasi, dana kadar
aliran a yang tidak menepati masa yang di tetapkan.  Kebanyakkan penyelidik hanya
menentukan jenis saiz picagari yang tidak mempunyai masaalah dengan pengunaan
pam yang sesuai sebagai penyelesaian.  Maasalah seperti rekabentuk pam yang
terlalu sulit kerana mekanismanya diabaikan, malah kesulitan inilah yang
membentuk pelbagai massalah.  Dalam project ini, rekabentuk mekanisma system
yang mudah di reka untuk membentuk sebuah pam.  Kawalan Micro controller
dimana perisian algoritma direka and dikalibrasikan dengan masa yang ditetapkan
untuk setiap 2 pembahagian divisi atas skala picagari.  Dalam rekabentuk pam ini,
alat aktuator ball screw yang mempunyai geseran yang terlalu rendah dipasang.
System rekabentuk pam ini adalah system yang tidak mengikuti kadar aliran injap
setiap masa tetapi lebih kepada penyaluran isispadu dalam seminit, tetapi tidak
mengikuti rangka masa yang nyata.  Simulasi eksperiment pam ini dijalankan atas 2
jenis kadar isipadu penyaluran iaitu kadar isipadu yang rendah (0.4mL/min) dan
kadar isipadu yang tinggi (1mL/min).  Eksperimen mengunakan picagari saiz kecil
dilakukan untuk pemerhatian kadar isipadu penyaluran.  Hasil semua eksperimen
yang disimulasikan, semua keputusan di perhatikan dari segi masa dan jarak yang
diukur, didapati bahawa penyaluran isipadu padar kadar yang rendah mempunyai
kecekapan yang linear berbanding dengan kadar isipadu yang tinggi.  Yang penting
dalam eksperimen ini, tiada kelewatan masa permulaan injap bergerak yang terjadi.
Penggunaan picagari bersaiz kecil dapat memperbaikan kecekapan penyaluran
isipadu setiap minit dengan jarak yang ditetapkan.
